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存在する。このMode 5は最も高いカメラ視点を確保でき,小回 りが利 く形態である。
Mode5ではロボットのシステムが劣駆動で不安定となるため,安定化制御器が必要となる。さ
らに,ある中間状態からMode5へ変形を行 う際には,システムの非線形性を無視することが困難
であるため,制御が容易ではない。
Pathakらは車輪型倒立振子を対象に,部分線形化を用いた制御法を提案している。この方法で
は,部分線形化により振り子を安定化し,振り子の目標値を操作することにより車輪の角速度を
制御している。また,新村らは部分線形化に基づき,「IIANZO」の4輪接地状態Q〔odel)から前
輪を浮かせた倒立状態CModeのへ 制御も実現した。しかし,最も高い視点を確保できるMode5
への制御についてはまだ実現されていない。
本研究では,まず「I‐IANZO」の4輪接地状態 餌odel)から高視点モー ドQ〔ode5)への制御を目
的とした制御手法を提案する。この手法では,まず座標変換と部分線形化に基づきロボットの重
心角度とアームを同時に制御し,倒立状態へ変形させる.次に,ロボットの重心角度の目標値を
線形制御器で制御可能な平衡点近傍の値に変更し,車輪を静止させる.従つて,車輪が静止する
と同時に制御則を線形制御器に切り替えることにより,Mode5への変形が可能となると考えられ
る。また,その変形に基づき、逆にMode5から4輪接地状態へ変形することができることを示
す.さらに,提案手法の安定性を解析し,数値例によりその有効性を確認する。
